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(54) Appareil a combination de mouvements, pour la fabrication d'un renfort de pneumatique a 
partir d'un seul til 



(57) Appareil de fabrication d'un renforcement pour 
pneumatique a partir d'un fil 4 r cooperant avec une for- 
me 1 sensiblementtoroTdalesurlaquelleon depose des 
arceaux dudit fil selon une trajectoire souhaitee pour le- 
dit fil a la surface de ladite forme, ledit appareil compre- 
nant des organes de pose agences sur support 30 4a , 
les organes de pose comprenant un organe de guidage 
6 4a dans lequel le fil peut coulisser librement, un meca- 
nisme d'animation dudit organe de guidage selon un 



mouvement cyclique, en va-et-vient, pour amener en 
oscillations successives ledit organe de guidage au voi- 
sinage de chacune des extremites souhaitees pour le fil 
dans ladite trajectoire. L'appareii comporte un premier 
moteur 35 4a conferant les mouvements voulus au me- 
canisme d'animation et un second moteur 36^ pour 
conferer au support des organes de pose un mouve- 
ment cyclique synchronise avec le mecanisme d'anima- 
tion, permettant d'inflechir la trajectoire de pose du fil 4 
sur la forme 1. 
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Description 

[0001] La presente invention concerne la fabrication 
des pneumatiques. Plus precisement, elle se rapporte 
a la mise en place de fils pour constituer un renforce- 5 
ment du pneumatique. Plus particulierement, elle pro- 
pose des moyens aptes a fabriquer un tel renforcement 
sur une forme proche ou identique de la forme de la ca- 
vite interne du pneumatique, c'est a dire une forme sen- 
siblement toroidale. 10 
[0002] Dans ce domaine technique, on connait deja 
des proc6des et appareils qui permettent d'integrer la 
fabrication des renforcements de pneumatique a I'as- 
semblage du pneumatique lui-meme. Cela signifie que, 
plutot que de recourir a des produits semi-finis, comme « 
des nappes de renforcement, on realise un ou des ren- 
forcements in situ, au moment ou Ton fabrique le pneu- 
matique, et a partir d'une seule bobine de fil. Parmi ces 
procedes et appareils, la solution decrite dans la de- 
mande de brevet EP 0 580 055 est tout particulierement 20 
adaptee pour la realisation de renforcements de carcas- 
se sur un noyau rigide dont la surface exterieure corres- 
pond sensiblement a la forme de la cavite interne du 
pneumatique final. On y voit un appareillagedans lequel 
le fil, destine a constituer un renforcement de carcasse, 25 
est pose en arceaux contigus sur un noyau rigide, par 
un oeilleton fixe" sur une chaTne montee sur des poulies 
de fagon a entourer le noyau en formant une sorte d'en- 
fourchement. L'oeilleton effectue un mouvement de va- 
et-vient autour du noyau de fagon a poser, progressive- 30 
ment et de fagon contigue, un arceau a chaque aller et 
un arceau a chaque retour, avec intervention de pres- 
seurs appropries pour appliquer les extremites desdits 
arceaux au fur et a mesure sur le noyau rigide, pre-re- 
vetu de caoutchouc cru. 35 
[0003] L'objectif de la presente invention est de pro- 
poser un perfectionnement permettant de poser un fil 
de renforcement sur un noyau avec plus de possibilites 
de controle de la trajectoire de depose sur le noyau. 
[0004] L'invention propose un appareil de fabrication 40 
d'un renforcement pour pneumatique, ledit appareil 
etant destine a fabriquer un renforcement constitue a 
partir d'un fil delivr§ en continu et a la demande par un 
distributee appropn'6, ledit appareil 6tant destine^ a §tre 
utilise en cooperation avec une forme sensiblement to- 45 
roTdale sur laquelle on construit progressivement ledit 
renforcement en deposant des arceaux dudit fil selon 
une trajectoire souhaitee pour ledit fil a la surface de 
ladite forme, 

ledit appareil comprenant des organes de pose agences so 
sur un support, les organes de pose comprenant : 

0 un organe de guidage dans lequel le fil peut coulis- 
ser librement, 

0 un mecanisme d'animation dudit organe de guidage 55 
selon un mouvement cyclique, en va-et-vient, pour 
amener en oscillations successives ledit organe de 
guidage au voisinage de chacune des extremites 



souhaitees pour le fil dans ladite trajectoire, 

ledit appareil comprenant des presseurs proches de 
chaque extremite de ladite trajectoire, pour appliquer le 
fil sur la forme auxdites extremites, 
caracterise en ce que I'appareil comporte des moyens 
pour conferer au support des organes de pose un mou- 
vement alternatif synchronise avec le mouvement du 
mecanisme d'animation, permettant d'inflechir la trajec- 
toire de pose du fil sur la forme. 
[0005] Le lecteur est invite a consulter la demande de 
brevet EP 0 580 055 precitee car la presente invention 
reprend non seulement le precede qui y est decrit, mais 
aussi dans une large mesure les presseurs intervenant 
pour permettre la formation d'une boucle et pour appli- 
quer ladite bouclecontrele noyau. Pourrappel, les pres- 
seurs comprennent essentiellement chacun une four- 
che et un marteau. A quelques details pres, I'exemple 
de realisation des presseurs qui y est decrit pourrait etre 
repris tel quel, meme si Ton propose ci-dessous une 
nouvelle forme pour lesdits presseurs. 
[0006] Avant d'aborder en details la description de 
ces nouveaux moyens d'animation de I'organe de gui- 
dage du fil, rappelons quelques points utiles. 
[0007] Notons tout d'abord que, comme dans le bre- 
vet cite, le terme "fil" doit bien entendu etre compris dans 
un sens tout a fait general, englobant un monofilament, 
un multifilament, un assemblage comme par exemple 
un cable ou un retors, ou un petit nombre de cables ou * 
retors groupes, et ceci quelle que soit la nature du ma- 
teriau, et que le "fil" soit pre rev§tu de caoutchouc ou 
non. Dans le present memoire, on emploie le terme "ar- 
ceau" pour designer un trongon de fil allant d'un point 
singulier a un autre dans I'armature de renforcement. 
L'ensemble de ces arceaux disposes surtout le pourtour 
du pneumatique forme le renforcement proprement dit. 
Un arceau au sens def ini ici peut faire partie d'une car- 
casse, ou d'un renfort de sommet, ou de tout autre type 
de renfort. Ces arceaux peuvent etre individualises par 
une coupe du fil en cours de pose, ou tous relies entre 
eux dans le renforcement final, par exemple par des 
boucles. 

[0008] Fondamentalement, l'invention traite de la de- 
pose en continu d'un fil de renforcement, dans une con- 
figuration aussi proche que possible de la configuration 
dans le produit final. Le fil etant d6livr6 a la demande 
par un distributeur approprie comportant par exemple 
une bobine de fil et le cas echeant un dispositif de con- 
trole de la tension du fil extrait de la bobine, I'appareil 
de fabrication d'un renfort a partir d'un seul fil coopere 
avec une forme (noyau rigide ou une membrane armee) 
sur lequel on fabrique le pneumatique. II importe peu 
que le renforcement soit, pour etre complet, fabrique en 
plusieurs passes successives des organes de pose de- 
crits, avec coupe du fil ou non entre deux passes. 
[0009] Lorsque I'on definit des positions, des direc- 
tions ou des sens avec les mots "radialement, axiale- 
ment, circonferentiellement", ou lorsque Ton parle de 
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rayons, on prend pour repere le noyau sur lequel on fa- 
brique le pneumatique, ou le pneumatique par lui-me- 
me, ce qui revient au meme. L'axe geometrique de re- 
ference est l'axe de rotation de la forme. 
[0010] De meme, comme deja signale dans le brevet 
precite, les organes de pose du fil decrits ici permettent 
aussl de reallser un renforcement, par exemple un ren- 
forcement de carcasse, dans lequel le pas de pose du 
f II est variable. On entend par "pas de pose" la distance 
resultant de la somme de 1'ecart entre deux fils adja- 
cents et le diametre du fil. II est bien connu que pour un 
renforcement de carcasse, I'ecart entre fils varie selon 
le rayon auquel on le mesure. II ne s'agit pas de cette 
variation dont il est question ici, mais bien d'un pas va- 
riable k un rayon donne. II suffit pour cela de, sans chan- 
ger la cadence de travail de I'organe de guidage, faire 
varier selon toute loi appropriee la Vitesse de rotation 
de la forme. On obtient ainsi un pneumatique dont les 
fils de renforcement de carcasse, par exemple pour une 
carcasse radiate, sont disposes selon un pas presentant 
une variation controlee pour une position radiale don- 
nee. 

[0011] Differents modes de realisation des organes 
de pose du fil peuvent etre envisages. Dans la suite, on 
decrit differents modes de realisation desdits organes 
de pose qui sont Pobjet de la demande FR00/01393 de- 
posee le 01/02/2000, correspondant k la demande 
europeenne portant la reference P1 0-11 89 deposee le 
meme jour que la presente demande, par le meme de- 
posant. Le premier mode de realisation utilise une cas- 
cade de trois bras oscillants fonctionnels. On donne en 
outre des variantes possibles pour ce premier mode de 
realisation. On utilisera de preference une cascade k 
trois bras oscillants fonctionnels pour la depose d'ar- 
ceaux de carcasse allant d'un bourrelet k I'autre bour- 
relet du pneumatique. Le deuxieme mode de realisation 
utilise une cascade de deux bras oscillants fonctionnels. 
On donne en outre une variante de realisation pour ce 
deuxieme mode de realisation. On utilisera par exemple 
une cascade k deux bras oscillants fonctionnels pour la 
depose d'arceaux de carcasse allant d'un bourrelet a 
une epaule du pneumatique. Le troisieme mode de rea- 
lisation utilise un seul bras oscillant fonctionnel, ce qui 
suffit pour les deposes les plus simples k realiser. 
[0012] Lorsque Ton utilise " n " bras oscillants fonc- 
tionnels agences en cascade (n > 1), on conviendra 
d'appeler " n lfeme bras " le bras oscillant fonctionnel sur 
lequel I'organe de guidage du fil est directement fixe, le 
bras de base etant toujours le " premier bras " oscillant. 
Les bras oscillant sont agences en cascade de sorte 
que, en toute gSneralite, la tete de transport du bras os- 
cillant " p " (avec p < n) transports le centre de rotation 
du bras oscillant " p+1 ". C'est pourquoi on a precise ci- 
dessus que la tete de transport porte I'organe de guida- 
ge du fil directement, ou bien seulement " indirectement 
" (c'est k dire par I'intermediaire d'un ou de plusieurs 
autres bras oscillant fonctionnels). Danstous les exem- 
ples decrits, l'axe geometrique du centre de rotation du 



premier bras oscillant est, en position de travail, entie- 
rement k I'exterieur de la forme qu'il ne rencontre ja- 
mais, c'est k dire pas meme par ses prolongements. 
[001 3] L'appareil fait decrire a I'organe de guidage du 
5 fil un mouvement sensiblement compris dans un plan 
-le plan de mouvement- perpendiculairement k l'axe 
geometrique de rotation du bras de base. Sous un autre 
aspect de l'appareil selon I'invention, le bras de base, 
ou selon les variantes chacun des bras oscillant utilises 

10 est d'allure plane, longiligne, et le bras de base oscille 
dans ce plan de mouvement, ou I'ensemble des bras 
oscillants se meuvent dans des plans paralleles et voi- 
sins, I'un d'eux etant tres proche de ce plan de mouve- 
ment, voire pouvant etre confondu avec ce plan de mou- 

13 vement, selon la nature de I'organe de guidage utilise. 
[0014] Soulignons encore que, selon un aspect du 
principe de pose d'arceaux de fil de renforcement dont 
il est question ici, un mecanisme d'animation fait decrire 
k I'organe de guidage du fil un mouvement sensiblement 

20 compris dans un plan -le plan de mouvement-. Lorsque 
I'invention est appliquee k un mecanisme d'animation 
dudit organe de guidage comportant une chaine selon 
ce qui est decrit dans la demande de brevet EP 0 580 
055, le plan de mouvement est le plan decrit par Poeille- 

25 ton '33' (une reference ainsi identifiee etant une referen- 
ce aux dessins de la demande de brevet EP 0 580 055). 
Ce plan est perpendiculaire k l'axe de rotation des pou- 
lies guidant la chaine '30'. On peut considerer que le 
support des organes de pose est le chassis '51 ' du dis- 

30 positif de presentation '5'. Appliquee k la machine de- 
crite dans la demande de brevet precitee, I'invention 
consiste par exemple k animer ledit ch&ssis '51' d'un 
mouvement de translation alternatif et perpendiculaire 
au plan de mouvement, en synchronisme avec le mou- 

35 vement de I'oeilleton '33' dans ledit plan de mouvement, 
pour agir sur la trajectoire de depose du fil '4* sur laforme 
'1 '. On peut animer le chassis '51 ' par exemple en inter- 
calant un mecanisme approprie entre le rail de coulis- 
sement '50' et le bdti '2\ ou entre le chassis '51 ' et le rail 

40 de coulissement '50'. De la sorte, la trajectoire selon la- 
quelle le fil est depose k la surface du noyau depend 
aussi de ce mouvement perpendiculaire au plan de 
mouvement. Ainsi, si Ton deplace comme indique 
(translation perpendiculaire au plan de mouvement) le- 

45 dit chassis '51 ' sur une distance predeterminee pendant 
que I'oeilleton '33' passe de la zone proche d'un bour- 
relet a la zone proche de I'autre bourrelet, I'arceau de fil 
depose ne se dispose pas radialement, mais forme un 
angle non nul, comme dans le cas represents k la figure 

50 12cidessous. 

[0015] La suite de la description permet de bien faire 
comprendre un cas particulier de I'invention, lorsqu'elle 
est appliquee aux organes qui sont I'objet de la deman- 
de FROO/01393, en s'appuyant sur les figures 

55 suivantes : 

La figure 1 est une perspective montrant un premier 
mode de realisation d'un appareil, montrant sche- 
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matiquement une premiere mise en oeuvre de I'in- 
vention; 

La figure 2 est un detail d'un presseur de cet 
appareil ; 

La figure 3 illustre une premiere variante du premier 
mode de realisation de I'appareil ; 
La figure 4 represente plus en detail une phase de 
fonctionnementde I'appareil selon le premier mode 
de realisation ; 

La figure 5 illustre un detail du premier mode de rea- 
lisation non visible a la figure 1 ; 
La figure 6 illustre une deuxieme variante du pre- 
mier mode de realisation ; 
La figure 7 represente les stades successifs du 
fonctionnement de la deuxieme variante du premier 
mode de realisation ; 

La figure 8 est une coupe radiale montrant un 
deuxieme mode de realisation d'un appareil, mon- 
trant schematiquement une deuxieme mise en 
oeuvre de I'invention; 

La figure 9 illustre une variante du deuxieme mode 
de realisation de I'appareil ; 
La figure 10 est une vue en elevation (coupe dans 
le plan defini a la figure 1 par I'axe MM et I'axe geo- 
metrique de I'arbre 3D, aussi appele " plan median 
") du mecanisme de commande utilisee dans le pre- 
mier mode de realisation illustre a la figure 1 ; 
La figure 1 1 est une coupe selon AA a la figure 1 0 ; 
La figure 1 2 est une perspective sch6matique mon- 
trant une troisieme mise en oeuvre d'un appareil se- 
lon I'invention ; 

La figure 1 3 est une perspective schematique mon- 
trant une quatrieme mise en oeuvre de I'invention. 

[0016] A la figure 1 (ainsi que d'ailleurs pour tous les 
exemples decrits, sans toutefois que ceci soit limitatif), 
on voit que la forme est un noyau 1 (rigide et demonta- 
ble) definissant la geometrie de la surface interieure du 
pneumatique. Celui-ci est revetu de caoutchouc 10 (voir 
figure 7), par exemple d'une couche de gomme d'etan- 
cheite a base de caoutchouc butyl, et d'une couche de 
gomme assurant I'enrobage des fils de carcasse. Le 
caoutchouc 10 recouvrant le noyau 1 permet de retenir 
un fil 4 sur le noyau 1 au fur et a mesure de sa depose, 
par un effet de collage. Bien entendu, le noyau 1 est 
entrame en rotation par tout dispositif convenable, non 
represente. 

[0017] Les organes de pose proprementditscompor- 
tent un mecanisme d'animation comportant essentielle- 
ment un systeme a bras oscillants 3 1a d'une part, et des 
dispositifs presseurs 2 G et 2 D d'autre part. En ce qui 
concerne les references aux figures, la convention uti- 
lisee est de designer des organes similaires par la me- 
me reference principale, par exemple " 3 " pour le sys- 
teme a bras oscillants, et de marquer Pappartenance 
sp6cifique a un mode de realisation ou a une variante 
par un nombre place en exposant, par exemple " 1a " pour 
le premier mode de realisation (utilisant une cascade de 



trois bras oscillants), dans sa variante " a ". Une refe- 
rence sans marque specifique renvoie a un organe tou- 
jours le meme dans les differentes variantes ou doit etre 
comprise comme designant indifferemment toutes les 
5 variantes de tous les modes de realisation. 

[0018] Dans le premier mode de realisation montre a 
la figure 1, le systeme a bras oscillants 3 1a comporte 
trois bras oscillants fonctionnels 31 1a , 32 1a 33 1a agen- 
c6s en cascade et un bras auxiliaire 34 1a . Cet agence- 
10 ment a trois bras oscillants fonctionnels permet aise- 
ment de deplacer I'organe de guidage d'un bourrelet a 
I'autre, et done d'obtenir, en conjonction avec les dispo- 
sitifs presseurs 2 G et 2D, une action de I'appareil d'un 
bourrelet a I'autre. Un oeilleton 6 constitue dans tous les 
*5 exemples decrits ici la materialisation de I'organe de 
guidage du fil 4 (sans que ceci soit limitatif). L'oeilleton 
est toujours monte sur le dernier bras oscillant. Avant 
d'aborder les details, indiquons simplement que le sys- 
teme a bras oscillants 3 remplit la fonction remplie par 
le systeme a chaine dans la demande de brevet EP 0 
580 055 precitee, et les dispositifs presseurs 2 G et 2 D 
sont positionnes de fagon appropriee pour jouer le role 
decrit dans la demande de brevet EP 0 580 055 preci- 
tee. 

[0019] Le systeme a bras oscillants 3 1a est monte sur 
une platine 30 1a , et fait decrire a Poeilleton 6 1a un mou- 
vement survolant le noyau 1 , et meme le contournant 
dans beaucoup d'exemples de realisation. Dans tous 
les cas de figure, le systeme a bras oscillants 3 fait par- 
courir a l'oeilleton 6 un mouvement dans un plan. 
L'oeilleton 6 est 6vas6 : il forme un entonnoir avec une 
grande ouverture 61 du cote de I'arrivee du fil 4, et un 
plus petit orifice 62 du cote de la sortie du fil 4 (voir aussi 
la figure 3). C'est le petit orifice 62 qui decrit un mouve- 
ment dans ledit plan de mouvement de I'organe de gui- 
dage. II convient de soigner la realisation des rebords 
de I'orifice 62 pour ne pas blesser le fil 4, car le brin de 
sortie de celui-ci se dispose generalement sensible- 
ment dans le plan de mouvement, c'est a dire dans un 
plan qui est perpendiculaire a la direction de guidage 
imposee par l'oeilleton 6. En variante, on peut orienter 
l'oeilleton de facon a se rapprocher de I'orientation 
moyenne du fil a la sortie de roeilleton, 
[0020] La platine 30 1a comporte un arbre oscillant 
3D 1a (voir aussi 3D aux figures 10 et 11) motorisant le 
systeme a bras oscillants, I'axe geometrique dudit arbre 
oscillant 3D 1a etant situe radialement a I'exterieur du 
noyau 1. Autrement dit, I'axe geometrique dudit arbre 
oscillant 3D 1a est situe au dela de la surface du noyau 
1 , sans que son prolongement ne rencontre le noyau 1 . 
Ledit arbre oscillant 3D 1a n'effectue pas de rotation con- 
tinue, mais oscille dans les limites d'un arc inferieur a 
360°, la valeur precise dependant de la constitution 
exacte du systeme a bras oscillants 3 et de ('application 
visee. 

[0021] L'ensemble du systeme a bras oscillants 3 lui- 
meme est assez compact. L'ensemble des organes de 
pose, a savoir le systeme a bras oscillants 3 et les dis- 
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positifs presseurs 2, y compris le moteur et le mecanis- 
me d'entramement, foiment un sous-ensemble pouvant 
facilement etre presente au noyau de facon appropriee, 
et pouvant etre escamote pour par exemple presenter 
au noyau d'autres dispositifs utilises pour la fabrication 
d'un pneumatique ou pour I'evacuation du noyau vers 
d'autres postes de confection d'un pneumatique. 
[0022] Un bras de base (ou premier bras) 31 1a (figure 
1) est monte sur Parbre osclllant 3D 1a par un centre de 
rotation 31 R 1a . Le premier bras 31 la comporte une tete 
de transport 31T 1a a I'extremite opposee au centre de 
rotation 31 R 1a , Un deuxieme bras 32 1a , articule par un 
centre de rotation 32R 1a du deuxieme bras, est monte 
sur la tete de transport 31T 1a du premier bras 31 1a . Ce 
deuxieme bras 32 1a comporte une tete de transport 
32T 1a . Afin de commander la position relative du 
deuxieme bras 32 1a par rapport au premier bras 31 1a 
on forme dans cet exemple un parallelogramme au 
moyen d'un bras auxiliaire 34 1a monte oscillant autour 
sur un arbre oscillant 34D 1a par son centre de rotation 
34R 1a Le centre de rotation 34R 1a est situe radialement 
a I'exterieur de la surface du noyau 1, et radialement 
entre celle-ci et le centre de rotation 31 R 1a du premier 
bras 31 1a . Le bras auxiliaire 34 1a comporte une tete de 
transport 34T 1a articule sur le deuxieme bras 32 1a qui 
comporte a cette fin un centre de rotation intermediaire 
32l 1a situe entre le centre de rotation 32R 1a et la tete de 
transport 32T 1a dudit deuxieme bras 32 1a . 
[0023] Remarquons qu'il n'est pas necessaire que les 
points singuliers que sont les centres de rotation 31 R 1a 
34R 1a etles tetes de transport 31 T 1a , 34T 1a forment un 
parallelogramme. De preference, ces points sont exac- 
tement alignes au passage de la position mediane dans 
le plan median, defini par I'axe MM joignant les centres 
de rotation 31R 1a 34R 1a et par I'axe geometrique de 
I'arbre 3D (ainsi que par I'axe geometrique de I'arbre 
34D 1a qui est bien entendu parallele au precedent). De 
la sorte, I'oeilleton 6 decrit un mouvement dont le trace 
est symetrique par rapport a ce plan median, et il atteint 
le voisinage de chacune des zones de bourrelet definies 
sur le noyau 1 , dans un mouvement parfaitement syme- 
trique, meme dans sa commande. Ceci n'exclut pas 
bien entendu que les extremites du mouvement de 
I'oeilleton ne soient pas en des points symetriques par 
rapport au plan median, par exemple pourfabriquer un 
pneumatique dont la trajectoire des arceaux ne serait 
pas symetrique. Ce serait le cas pourfabriquer un pneu- 
matique dont les diametres au seat (terme usuel pour 
designer le siege de montage) de chacu n des bourrelets 
sont differents. 

[0024] Enfin, I'appareil comporte un troisieme bras 
33 1a , articule parson centre de rotation 33R 1a sur la tete 
de transport 32T 1a du deuxieme bras 32 1a . Ce troisieme 
bras 33 la comporte une tete de transport 33T 1a , sur 
laquelle est directement monte I'oeilleton 6. Dans la sui- 
te, a I'aide de la figure 5, on decrira les moyens de com- 
mande de la position relative du troisieme bras 33 1a par 
rapport au deuxieme bras 32 1a non represents a la 



figure 1 pour ne pas surcharger le dessln. Remarquons 
simplement, a ce stade, que I'utilisation d'un tel troisie- 
me bras oscillant, mobile par rapport au deuxieme bras 
oscillant, aide a approcher des bourrelets I'extremite de 
5 transport supportant directement I'oeilleton 6, c'est a di- 
re aide a contourner la paroi du noyau 1 en regard du 
centre de rotation du premier bras, pour acceder a des 
zones cachees par ladite paroi, en contre-depouille par 
rapport a la direction d'observation radiale. Enfin, signa- 

10 Ions que I'orientation relative du troisieme bras 33 1a par 
rapport au deuxieme bras 32 1 a permet de bien visualiser 
le degre de liberte fonctionnel entre lesdits bras. 
[0025] Un moteur 35 1a commande le mouvement de 
I'ensemble des bras 31 1a , 32 1a , 33 1a 34 1a , de preferen- 

*5 ce par motorisation des deux arbres 3D 1a et 34D 1a 
comme explique en detail au moyen des figures 10 et 
11 . Le moteur 35 1a entralne en rotation un plateau 70. 
Un axe 71 est enchasse dans le plateau 70, dans une 
position excentree predetermined. L'axe 71 supporte un 

20 galet 72. Un chariot 73 se translate sur des glissieres 
74 amenagees sur le boTtier de la platine 30 1a . Le cha- 
riot 73 comporte une lumiere rectiligne 75, orientee per- 
pendiculairement a la direction de translation du chariot 
73 sur les glissieres 74. Une chaTne (avec tendeur) 76 

25 est montee sur deux pignons identiques 77, et reliee par 
ses extremites au chariot 73. Les pignons identiques 77 
sont fixes I'un sur I'arbre 3D et I'autre sur I'arbre 34D. 
[0026] En supposant que le moteur 35 imprime a I'ar- 
bre de commande 350 un mouvement de rotation a vi- 
se tesse constante, le galet 72 execute un mouvement cir- 
culaire 70R a Vitesse constante. Ce faisant, le galet 72 
monte et descend dans la lumiere 75, et translate le cha- 
riot 73, transformant ainsi un mouvement de rotation a 
Vitesse constante en mouvement de va-et-vient, alter- 

35 natif et lineaire, dont la vitesse varie sinusoidalement. 
Par Pintermediaire de la chaTne 76 et des pignons iden- 
tiques 77, ce mouvement lineaire variant alternative- 
ment est transforme sur les arbres 3D et 34D, en os- 
cillations balayant un arc inferieur a 360°. On peut regler 

40 I'amplitude de I'oscillation en reglant le rayon auquel 
I'axe 71 , done le galet 72) est monte de facon excentree 
sur le plateau 70. A la loi de transformation d'un mou- 
vement ainsi creee mecaniquement, on peut bien en- 
tendu superposer n'importe quelle loi de commande 

45 particuliere pour la rotation du rotor du moteur 35. 
[0027] Revenons a I'explication de la figure 1 . Un fil 4 
est delivre par une bobine (non representee) puis est 
enfile sur un dispositif d'alimentation 5 1a permettant 
d'amener et de presenter le fil 4 correctement aux orga- 

50 nes de pose. De preference, le dispositif d'alimentation 
5 1a comporte des moyens assurant le controle de la ten- 
sion du fil 4, et le cas echeant la compensation neces- 
saire entre les organes de pose 3 1a et la bobine, du fait 
que le fil est appele par lesdits organes de pose a une 

55 vitesse cycliquement variable, pouvant meme etre ne- 
gative. Le fil 4 est enfile dans un premier anneau 51 1a 
dispose a quelque distance du plan de mouvement, 
dans lequel I'oeilleton 6 execute son mouvement cycli- 
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que. L'anneau 51 1a est dispose de facon mediane par 
rapport au noyau 1 . Le fil 4 est ensuite enfile dans un 
anneau 52 fixe au deuxieme bras 32 1a . 
[0028J Ce fil 4 est enfile sur un oeilleton 6. L'oeilleton 
6 decrit un mouvement de va-et-vient d'un bourrelet a 
I'autre, ou plus pr6cisement d'un endroit proche d'un 
bourrelet, a un endroit proche de I'autre bourrelet. Selon 
I'invention, le procede de fabrication d'un renforcement 
pour pneumatique, a partir d'un fil delivre en continu et 
a la demande par un distributeur approprie, utilisant une 
forme sensiblement toroTdale ayant un axe de rotation 
et sur laquelle on construit progressivement ledit renfor- 
cement en deposant des arceaux du fil selon une tra- 
jectoire souhaitee pour le fil a la surface de ladite forme, 
utilise des organes de pose agences sur un support et 
comprenant : 

° un organe de guidage dans lequel le fil peut coulis- 
ser librement, 

° des moyens d'animation dudit organe de guidage 
selon un mouvement cyclique execute dans un plan 
de mouvement des organes de pose, pour amener 
en oscillations successives ledit organe de guidage 
au voisinage de chacune des extremites souhai- 
tees pour le fil dans ladite trajectoire, 

et utilise des presseurs agences a chaque extremite de 
ladite trajectoire, pour appliquer le fil sur la forme auxdi- 
tes extremites, 

le cycle de base du procede comportant les etapes 
suivantes : 

animer la forme d'une rotation a vitesse non nulle, 
en synchronisme avec la rotation de la forme, le fil 
etant retenu contre la forme au moins pendant un 
temps suffisant, deplacer en synchronisme d'une 
part I'organe de guidage dans ledit plan de mouve- 
ment jusqu'a une premiere extremity, et d'autre part 
ledit plan de mouvement, 

appliquer le fil sur la forme a cette premiere extre- 
mity et I'y maintenir au moins pendant un temps suf- 
fisant, au moyen d'un dispositif presseur, 
r£peter la deuxieme etape en sens inverse jusqu'a 
une deuxieme extremite, 

appliquer le fil sur la forme a cette deuxieme extre- 
mity et I'y maintenir au moins pendant un temps suf- 
fisant, au moyen d'un autre dispositif presseur, 

et tepeter ainsi ce cycle de base jusqu'a deposer le 
nombre voulu d'arceaux a la surface de la forme, selon 
la trajectoire souhaitee pour le fil a la surface de la for- 
me. 

[0029] Differentes mises en oeuvre sont envisagea- 
bles. Avantageusement, la vitesse de rotation de la for- 
me est constante, la forme effectuant un premier depla- 
cement en synchronisme avec le deplacement de I'or- 
gane de guidage d'une extremite a I'autre, la forme ef- 
fectuant un deuxieme deplacement, inverse par rapport 



au premier deplacement, en synchronisme avec I'orga- 
ne de guidage qui inverse son mouvement a I'une des 
extern ites. 

[0030] Revenons plus particulierement aux appareils 
5 illustrant le present m§moire. A la figure 2, on voit un 
presseur 2 D qui comporte une fourche 21° et un mar- 
teau 22°, tous deux mobiles entre une position reculee, 
en R (position eloignee du noyau 1), et une position 
avancee, en A. En voit en vue fantome le marteau en 
10 position avancee. En ce qui concerne les references 
aux figures, la convention utilisee est de designer cha- 
cun des organes des presseurs par une reference prin- 
cipal, par exemple " 21 " pour la fourche, et de marquer 
I'appartenance specif ique au presseur d'un cote, le cote 
15 gauche ou le cote droit a la figure 1 , par respectivement 
la lettre " G " ou " D " placee en exposant. Une reference 
sans marque sp£cifique renvoie de facon g6nerique in- 
differemment a I'un ou I'autre des presseurs ou a leurs 
organes. 

20 [0031] Le lecteur est a nouveau invite a consulter la 
partie adequate de la description de la demande de bre- 
vet EP 0 580 055 precrtee, pour un rappei des fonctions 
respectives de la fourche et du marteau 22, et pour un 
rappei des roles respectifs des positions dites avancee 

25 a et reculee R. A la figure 2, on voit qu'aussi bien la 
fourche 21 que le marteau 22 ont Failure de lames pa- 
rallels. Lafourche 21 est, par rapport au marteau, tou- 
jours disposee radialement du cote de I'axe de rotation 
du noyau 1 . La fourche 21 a une t§te 21 0 en " V ", per- 

30 mettant de prendre et de centrer le fil 4. Pendant la pha- 
se de prehension, le plan forme par le " V " est dispose 
perpendiculairement au fil 4. Lorsque le fil 4 doit etre 
dispose radialement, cas de la figure 1 , la lameformant 
ia fourche 21 est orientee de facon tangente a un cercle 

35 concentrique au noyau 1 . La fourche 21 comporte aussi 
un evidemment 211 dont le role apparaTtra ci-dessous. 
[0032] On sait que la fourche 21 est destinee a em- 
porter le fil 4 contre le noyau 1 . A cette fin, son avance 
vers le noyau 1 est declenchee lorsque l'oeilleton 6 a 

40 amene le fil 4 a une extremite du mouvement en va-et- 
vient, c'est a dire lorsque I'appareil est sensiblement 
dans la configuration de la figure 4. La fourche 21 est 
arretee lorsqu'elle a ancre le fil dans le caoutchouc re- 
vetantle noyau 1 . Ladite fourche 21 permet done de pla- 

45 quer le fil 4 avec une force suffisante pour qu'il adhere 
correctement a I'endroit souhaife. Revenant a la figure 
1 , et compte tenu du pas de pose souhaite, lui-meme 
fonction du mouvement de rotation du noyau 1 schema- 
tise par la fleche F, la poursuite du mouvement du sys- 

50 teme a bras oscillants 3 provoque la formation d'une 
boucle autour de la pointe 21 2, ce qui amorce la depose 
d'un nouvel arceau 40 sur le noyau 1 (voir figure 1). Et 
le passage de l'oeilleton 6 au dela de la fourche 21 en 
phase de retour est permis par I'evidemment 211, bien 

55 que la fourche 21 soit plaquee contre le noyau 1 dans 
cette phase de la fabrication. Signalons que la tailie de 
la boucle est fonction de la dimension de la pointe 212. 
[0033] Le marteau 22 intervient aprfcs la fourche 21 
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et aprfcs la phase dite de retour de I'oeilleton 6. Le mar- 
teau 22 appuie sur le fil 4 a une position radiale un peu 
plus elev6e. De preference, il retient encore lefil 4 pen- 
dant que Ton retracte lafourche21 . Le maintien du mar- 
teau pendant que la fourche se retracte aide a eviter 
que la fourche 21 n'emporte avec elle la boucle de fil 4 
qui s'est formee autour d'une de ses pointes 21 2, et qui 
meme si elle est collee sur le caoutchouc, pourrait avoir 
tendance a rester solidaire de la fourche. L'ancrage du 
fil 4 dans le bourrelet s'en trouve parfaitement f iabilise. 
[0034] Bien entendu, le basculement en position 
avancee, etle retour en position recuiee, aussibien pour 
la fourche 21 que pour le marteau 22, sont commandes 
en synchronisme avec le systeme a bras oscillants 3 1a , 
par tout dispositif convenable (renvoi de mouvement de 
Parbre 3D par une transmission mecanique appropriee, 
par exemple a courroies ou a cable ou par synchroni- 
sation electrique entre plusieurs moteurs). Dans la sui- 
te, un tel dispositif ou un dispositif equivalent est sim- 
plement schematise par une fleche, et designe par la 
reference 2, etant entendu que cela designe en toute 
generality un dispositif a deux actionneurs comme une 
fourche et un marteau, intervenant en sequence sur le 
fil 4. 

[0035] A la figure 3, on voit une variante de realisation 
du meme premier mode, comportant un systeme a bras 
oscillants 3 1b , different de ce qui est decrit ci-dessus es- 
sentiellement par les moyens de commande du mouve- 
ment du deuxieme bras 32 1b par rapport au bras de ba- 
se (ou premier bras) 31 1b Dans cette variante du pre- 
mier mode de realisation, le systeme a bras 3 1b com- 
porte encore trois bras fonctionnels 31 1b , 32 1b 33 1b 
agences en cascade, et lesdits moyens de commande 
permettent aussi, en conjunction avec des dispositif s 
presseurs, une action de I'appareil d'un bourrelet a 
I'autre. Un bras de base (ou premier bras) 31 1b est mon- 
te sur un arbre oscillant 3D 1b par un centre de rotation 
31 R 1b Le premier bras 31 1b comporte une tete de trans- 
port 31T 1b a I'extremite opposee au centre de rotation 
31R 1b . Un deuxieme bras 32 1b , articule par un centre 
de rotation 32R 1b du deuxieme bras, est monte sur la 
tete de transport 31 T 1b du premier bras 31 1 b Ce deuxie- 
me bras 32 1 b comporte une tete de transport 32T 1b En- 
fin, I'appareil comporte un troisieme bras 33 1b articuie 
par son centre de rotation 33R 1b sur la tete de transport 
32T 1b du deuxieme bras 32 1b . Ce troisieme bras 33 1b 
comporte une tete de transport 33T 1b , sur laquelle est 
directement monte I'oeilleton 6. 
[0036] On voit une poulie menante 311 1b centre sur 
le centre de rotation 31 R 1b dudit premier bras. La poulie 
menante 31 1 1 b est solidaire d'un flasque 37 1b monte fixe 
sur ladite platine (non representee a la figure 3). Une 
poulie men6e 312 1b est solidaire (c'est a dire sans ro- 
tation relative possible) du deuxieme bras 32 1b . Une 
courroie crantee 361 1b relie iesdites poulie menante et 
poulie men6e. Les diametres des poulie menante et 
poulie menee sont identiques de sorte que, pendant son 
mouvement, le deuxieme bras 32 1b reste toujours pa- 



rallel a lui-meme. L'homme du metier aura compris 
que, puisqu'il s'agit de piloter les positions precises du 
ou des differents bras, les poulies utilisees sont des pou- 
lies crantees. Les courroies, elles aussi crantees, tra- 
5 vaillent sans glissement relatif par rapport aux poulies 
sur lesquelles elles sont montees. On peut bien entendu 
utiliser n'importe quel systeme sans glissement equiva- 
lent pour relier les bras dont il faut controler la position, 
comme par exemple une chaine et des pignons. Dans 
le present memoire, les termes " poulie " et " courroie " 
englobenttous les systemes equivalents pour controler 
sans glissement les positions relatives. 
[0037] Dans cet exemple, Ieflasque37 1b est fixe dans 
I'espace, mais plus generalement, il importe que sa po- 
sition angulaire soit controlee independamment de la 
commande d'oscillation dudit premier bras. On peut par 
exemple introduire un degre de liberte entre la platine 
et le flasque 37 1b et commander la position relative du- 
dit flaque 37 1b par rapport a la platine, pour agir seiec- 
tivement sur la position spatiale de la poulie menante 
311 1b afin de, par exemple, adapter le mouvement exe- 
cute par I'oeilleton 6 a des formes de tailles differentes. 
[0038] Quant aux moyens de commande de la posi- 
tion relative du troisieme bras 33 1b par rapport au 
deuxieme bras 32 1b , ils comportent essentiellement une 
poulie menante 321 1b centree sur le centre de rotation 
32R 1b dudit deuxieme bras 32 1b solidaire (pas de rota- 
tion relative possible) du premier bras 31 1b , et iis com- 
portent une poulie menee 322 1b solidaire (de m§me, 
pas de rotation relative possible) dudit troisieme bras 
33 1b . Une courroie crantee 362 1b relie Iesdites poulie 
menante et poulie menee. Les diametres des poulie me- 
nante et pou lie menee sont differents, leurs valeurs res- 
pectives etant calcuiees pour que I'extremite de trans- 
port 33T 1b , pendant son mouvement, atteigne la zone 
du noyau 1 proche du bourrelet (voir figure 4), sans que 
le deuxieme bras 32 1b ne vienne heurter le flanc 11 du 
noyau 1 . 

[0039] La figure 4 montre I'oeilleton 6 dans ia position 
6(a) imposee par I'appareil decrit ci-dessus, a une ex- 
tremite du mouvement de va-et-vient des bras oscillants 
fonctionnels 31 1b , 32 1b , 33 1b La configuration corres- 
pondante prise par les deuxieme et troisieme bras de 
I'appareil est montree en 32 1b (a) et 33 1b (b) respective- 
ment. Differentes autres positions et configurations sont 
designees par les reperes (b), (c), (d). 
[0040] En variante, la poulie menante 321 1b pourrait 
aussi etre montee libre par rapport au premier bras 31 1b , 
et entramee par une courroie enrouiee d'une part sur 
une poulie solidaire de ladite poulie menante 321 1b et 
d'autre part enrouiee sur une autre poulie (non repre- 
sentee) concentrique a I'axe g6ometrique 3D 1b et mo- 
toris6e independamment a la fois du mouvement du 
premier bras et du mouvement de la poulie 311 1b . Cela 
offre plus de latitudes pour controler le mouvement re- 
latif du troisieme bras par rapport au deuxieme. 
[0041] La figure 5 illustre une commande 6quivalente, 
montee sur le systeme a bras oscillants 3 1a de la figure 
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1 . On voit une troisieme poulie 321 1a centre surle centre 
de rotation intermediaire 32l 1a dudit deuxieme bras 
32 1a , solidaire (pas de rotation relative possible) du bras 
intermediaire 34 1a , et une quatrieme poulie 322 1a soli- 
daire (de meme, pas de rotation relative possible) dudit 
troisieme bras 33 1a . Une courroie crantee 362 1a relie 
lesdites poulie menante et poulie menee. Les diametres 
des poulie menante et poulie menee sont differents, 
leurs valeurs respectives etant calculees pour que I'ex- 
tremite de transport 33T 1a , pendant son mouvement, at- 
teigne la zone du noyau 1 proche du bourrelet (voir fi- 
gure 4), sans que le deuxieme bras 32 1a ne vienne heur- 
ter le flanc 11 du noyau 1 . La remarque precedente sur 
une autre possibility de controle du mouvement relatrf 
du troisieme bras par rapport au deuxieme vaut egale- 
ment pour cette variante. 

[0042] Soulignons un autre detail de realisation qui 
est bien visible sur la figure 5. Sur cette figure, le syste- 
me a bras 3 1a est sensiblement dans la meme configu- 
ration qu'a la figure 1. Dans cette configuration, le 
deuxieme bras 32 1a est d'un cote des premier bras 31 1a 
et bras intermediaire 34 1a (et d'un cote du plan median 
defini par I'axe MM et par Paxe geometrique de I'arbre 
3D 1a ) et reste de ce cote pendant la partie du mouve- 
ment pendant laquelle I'oeilleton 6 survole la moitie du 
noyau 1 situee d'un cote dudit plan median. Au cours 
du mouvement depuis un cote du noyau vers I'autre c6- 
te, le deuxieme bras 32 1a est amene a passer de I'autre 
du plan median, et ce faisant de I'autre cote des premier 
bras 31 la et bras intermediaire 34 1a . Au cours du meme 
mouvement, le bras intermediate 34 1a passe par des- 
sus le premier bras 31 1a . II convient done que les bras 
soit correctement superposes pour que ce mouvement 
soit possible. C'est le role des entretoises 381 1a et 
382 1a . Cette remarque est bien entendu de portee ge- 
nerate. Les bras oscillants articules les uns aux autres, 
dans la mesure ou ils executent un mouvement syme- 
trique dans son trace par rapport a un plan median, doi- 
vent etrejudicieusement superposes les uns par rapport 
aux autres pour permettre tous les croisements de bras 
voulus. 

[0043] A I'aide figures 6 et 7, on explique maintenant 
une autre variante du premier mode de realisation, va- 
riante concernant la encore la commande du mouve- 
ment d'un troisieme bras 33 1c . Dans cette autre variante 
du premier mode de realisation, le systeme a bras 3 1c 
comporte encore trois bras fonctionnels 31 1c , 32 1c , 33 1c 
agences en cascade, et ladite commande permet aussi, 
en conjonction avec des dispositifs presseurs, une ac- 
tion de I'appareil d'un bourrelet a i'autre. 
[0044] On voit un bras de base (ou premier bras) 31 1c 
et un deuxieme bras 32 1c , la description du mouvement 
relatif entre le premier et le deuxieme bras etant super- 
flue car elle peut etre identique a ce qui a ete decrit pour 
le systeme a bras 3 1a ou 3 1b . Le premier bras 31 1c com- 
porte une tete de transport 31T 1c . Un deuxieme bras 
32 lc , articuie par un centre de rotation 32R 1c du deuxie- 
me bras, est monte sur la tete de transport 31T 1c du 



premier bras 31 1c . Ce deuxieme bras 32 1c comporte 
une tete de transport 32T 1c . Enfin, I'appareil comporte 
un troisieme bras 33 1c , articuie par son centre de rota- 
tion 33R 1c sur la tete de transport 32T 1c du deuxieme 
5 bras 32 1c . Ce troisieme bras 33 1c comporte une tete de 
transport 33T 1c , sur laquelle est directement monte 
I'oeilleton 6. Une came 381 1c est usin6e dans la tete de 
transport 31 T 1c du premier bras 31 1c . La came compor- 
te un troncon neutre 381 N 1c usine a un rayon moyen 
10 constant, un troncon de controle final 381 A 1c a rayon 
croissant, pour commander le mouvement relatif du troi- 
sieme bras 33 1c d'un c6te du noyau, et un troncon de 
controle final 381 B 1c a rayon decroissant, pour com- 
mander le mouvement relatif du troisieme bras 33 1c de 

*5 I'autre cote du noyau. Une roue dentee 322 1c est mon- 
tee sur le centre de rotation 33R 1c du troisieme bras 
33 1c , et est solidaire (pas de rotation relative possible) 
dudit troisieme bras 33 1c . Une biellette 383 1c coulisse 
dans un guide 384 1c solidaire du deuxieme bras 32 1c . 

20 La biellette 383 1c est ainsi guid6e en coulissement par 
rapport au deuxieme bras 32 1c . La biellette 383 1c porte 
d'un cote un suiveur de came 382 1c cooperant avec la- 
dite came 381 1c . Du cote oppose au suiveur de came 
382 1c , la biellette 383 1c comporte une cremailiere 385 1c 

25 qui est engagee sur ladite roue dentee 322 1c . Le profil 
de la came dans les troncons de controle final 381 A 1c 
et 381 B 1c est choisi pour que I'oeilleton 6 monte sur I'ex- 
tremite de transport 33T 1c du troisieme bras 33 1c , pen- 
dant le mouvement dudit troisieme bras 33 1c , atteigne 

30 la zone du noyau 1 proche du bourrelet (voir position 6a 
de la figure 7), sans que le deuxieme bras 32 1b ne vien- 
ne heurter le flanc 11 du noyau 1 . 
[0045] La figure 7 montre I'oeilleton 6 dans la position 
6(a') imposee par I'appareil a came decrit ci-dessus, a 

35 une extremite du mouvement de va-et-vient des bras 
oscillants fonctionnels 31 1c , 32 1c , 33 1c . La configuration 
correspondante prise par les deuxieme et troisieme 
bras de I'appareil est montree en 32 1c (a') et 33 1c (a') res- 
pectivement. Differentes autres positions et configura- 

40 tions sont designees par les reperes (b'), (c'), (d'). En 
comparant les figures 4 et 7, on voit que si les positions 
not6es (a) et (a 1 ) sont identiques, les positions notees 
(b 1 ), (c') et (d 1 ) a la figure 7 different quelque peu des 
positions (b), (c) et (d) a la figure 4. On remarque la gar- 

45 de bien plus grande au niveau du flanc 11 presence et 
permise par la commande a came. 
[0046] Grace a la commande par came, le mouve- 
ment relatif entre deuxieme et troisieme bras peut etre 
ajuste aux besoins assez librement puisqu'il depend es- 

50 sentiellement du profil de la came. On est ainsi Iib6r6 
de la contrainte de proportionnalite au mouvement ro- 
tatif relatif entre le premier et le deuxieme bras, sp6cifi- 
que de la commande par courroie d6crite a I'aide des 
figures 3 et 5. On peut imposer une position relative du 

55 troisieme bras par rapport au deuxieme bras, de facon 
a notamment faire degager rapidement I'oeilleton 6 par 
rapport au noyau 1. On assure ainsi une garde cons- 
tamment suffisante entre le la tete de transport 33T 1c et 
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le noyau 1 (voir positions 6b, 6c et 6d), tout en appro- 
chant suffisamment de la surface du noyau 1 dans la 
zone du bourrelet (voir position 6a). Sur la came 381 1c , 
on peut reperer que la partie 381 B 1c , ainsi que la partie 
381 D 1c deviee dans I'autre sens, imposent des varia- 
tions de position importantes, sur faible course, done 
des variations de position rapides (la course etant abs- 
cisse curviligne sur la came 381 1c ) pour faire basculer 
le troisieme bras 33 1c respectivement d'un cote et de 
I'autre cote du deuxieme bras 32 1c , aux extremites op- 
posees du mouvement de I'oeilleton 6, lorsqu'il appro- 
che de chacun des bourrelets. 

[0047] Revenons a la figure 1 . La remarque suivante 
explique un aspect specifique de la presente invention, 
que Ton peut appliquer non seulement a tous les modes 
de realisation decrits ici, dans toutes leurs variantes, 
mais aussi a d'autres organes de pose comme indique 
ci-dessus en liaison avec la demande de brevet EP 0 
580 055. On peut animer le support du mecanisme 
d'animation (comme la platine30 1a ) d'un mouvement al- 
ternatif dans le but d'inflechir la trajectoire de pose du 
f il 4 sur la forme 1 . On peut par exemple animer la platine 
30 1 a d'un mouvement de translation alternatif (voir dou- 
ble fleche P) permettant de translater le plan de mou- 
vement selon une direction perpendiculaire au plan de 
mouvement. On peut aussi animer le support des orga- 
nes de pose d'un mouvement d'oscillations autour d'un 
axe geometrique perpendiculaire a la surface de la for- 
me, compris dans le plan de mouvement et coupant 
I'axe geometrique de rotation du bras de base (voir dou- 
ble fleche Q autour de I'axe M-M a la figure 1), permet- 
tant de faire osciller le plan de mouvement d'oeilleton 
autour dudit axe M-M. On peut aussi animer le support 
des organes de pose d'un mouvement d'oscillations 
autour de tout axe parallele au precedent. II faut bien 
distinguer une telle conception d'un simple reglage fixe 
(egalement possible et utile dans certains cas) de Tan- 
gle que fait la platine 30 1a autour de I'axe MM. Les mou- 
vements evoques ici donnent un degre de liberie sup- 
plemental pour agir sur la forme exacte de la trajec- 
toire du fil 4, ce qui est en soi avantageux. 
[0048] Dansun deuxieme mode de realisation, iflustre 
aux figures 8 et 9, le systeme a bras oscillants 3 2a com- 
porte deux bras oscillants fonctionnels 31 2a et 32 2a en 
cascade. II est concu pour une action d'un bourrelet a 
une epaule, par exemple pour la fabrication d'une demi- 
carcasse. II est en effet connu que la carcasse d'un 
pneumatique radial peut ne pas etre continue d'un bour- 
relet a I'autre, mais peut etre interrompue quelque part 
sous la bande de roulement, le renforcement de ceintu- 
re assurant la transmission des efforts entre les demi- 
carcasses. Le renfort de carcasse doit etre depose entre 
le bourrelet et une epaule. Le systeme a bras oscillants 
3 2a reprend le principe a parallelogramme du systeme 
a bras oscillants 3 1a sauf que bien entendu il n'y a pas 
de troisieme bras. Une platine 30 2a supporte un moteur 
de commande 35 2a . Le moteur de commande 35 2a ac- 
tionne des arbres 3D 2a et 34D 2a dont I'axe geometrique 



de rotation est compris dans un plan median M 2a -M 2a . 
Le moteur de commande 35 2a actionne aussi les dispo- 
sitifs presseurs 2 G et 2 D , ceux-ci etant du meme type 
que ceux dont la forme est decrite plus en detail a la 
5 figure 2. L'ecartement des dispositifs presseurs 2 G et 2 D 
par rapport au plan median M 2a -M 2a peut etre regie par 
les molettes 23 2a et 24 2a . 

[0049] Un bras de base (ou premier bras) 31 2a est 
monte sur I'arbre oscillant 3D 2a par son centre de rota- 
te tion 31 R 2a . En prenant pour point de repere !e centre C 
de la section radiale du noyau 1 , le centre de rotation 
34R 2a est situe a I'exterieur de la surface du noyau 1 . 
Le premier bras 31 2a comporte une tete de transport 
SIT 28 . Un deuxieme bras 32 2a , articule par un centre 

15 de rotation 32R 23 du deuxieme bras, est monte sur la 
tete de transport 31 T 23 du premier bras 31 2a . Ce deuxie- 
me bras 32 2a comporte une tete de transport 32T 2a . Afin 
de commander la position relative du deuxieme bras 
32 2a par rapport au premier bras 31 2a , on forme dans 

20 cet exemple un parallelogramme au moyen d'un bras 
auxiliaire 34 2a , monte oscillant autour sur I'arbre os- 
cillant 34D 2a par son centre de rotation 34R 2a . En pre- 
nant pour point de repere le centre C de la section ra- 
diale du noyau 1 , le centre de rotation 34R 2a est situe a 

25 i'exterieur de la surface du noyau 1 , entre celle-ci et le 
centre de rotation 31 R 2a du premier bras 31 2a Le bras 
auxiliaire 34 2a comporte une tete de transport 34T 2a , ar- 
ticule sur le deuxieme bras 32 2a qui comporte a cette 
fin un centre de rotation intermediate 32l 2a situe entre 

30 le centre de rotation 32R 2a et la tete de transport 32"T 2a 
dudit deuxieme bras 32 2a . La tete de transport 32T 2a du 
deuxieme bras 32 2a supporte directement I'oeilleton 6. 
Le mouvement de I'oeilleton 6 est representee par le 
trait d'axe 63 2a 

35 [0050] Un appareil selon ce principe, a deux bras os- 
cillants fonctionnels, pourrait tout aussi bien etre utilise 
pour une action d'un bourrelet jusqu'a n'importe quel 
point sous la bande de roulement, y compris jusqu'a 
I'epaule opposed, avec un certain degre de chevauche- 

40 ment des demi-carcasses I'une sur I'autre. 

[0051 ] A la figure 8, par les fleches P pointant perpen- 
diculairement au plan de la figure, on a aussi illustre que 
Ton peut animer le support du mecanisme d'animation 
(comme la platine 30 2a ) d'un mouvement alternatif dans 

45 le but d'inflechir la trajectoire de pose du fil 4 sur le noyau 
1 . On peut par exemple animer la platine 30 2a d'un mou- 
vement de translation alternatif permettant de translater 
le plan de mouvement perpendiculairement au plan de 
mouvement. On peut aussi animer la platine 30 2a d'un 

50 mouvement d'oscillation autour d'un axe geometrique 
compris dans le plan de mouvement et coupant I'axe 
geometrique de rotation du bras de base, (voir double 
fleche Q autour de I'axe M-M a la figure 8), ou encore 
autour de tout axe paralieie au precedent, ce qui permet 

5 $ de faire osciller le plan de mouvement autour dudit axe 
M-M. II faut bien distinguer une telle conception d'un 
simple reglage fixe (egalement possible et utile dans 
certains cas) de Tangle que fait la platine 30 2a autour de 
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I'axe M 2a -M 2a . Les mouvements evoques ci-dessus 
donnent un degre de liberte supplementaire pour agir 
sur la forme exacte de la trajectoire du fil 4, ce qui est 
en sol avantageux. 

[0052] A la figure 9 est representee une variante com- 
portant un systeme a bras oscillants 3 2b different de ce 
qui est decrit pour le systeme de la figure 8 essentielle- 
ment par les moyens de commande du mouvement du 
deuxieme bras 32 2b par rapport au bras de base (ou 
premier bras) 31 2b . Au lieu d'une commande par poulies 
et courroie crantees, cette variante comporte un pignon 
menant 31 1 2b centre sur le centre de rotation 31 R 2b du- 
dit premier bras. 

[0053] On voit un bras de base (ou premier bras) 31 2b 
est monte sur un arbre oscillant par son centre de rota- 
tion 31 R 2b Le premier bras 31 2b comporte une tete de 
transport SIT 26 a I'extremite opposee au centre de ro- 
tation 31R 2b Un deuxieme bras 32 2b , articule par un 
centre de rotation 32R 2b du deuxieme bras, est monte 
sur la tete de transport SIT 2 * 5 du premier bras 31 2b Ce 
deuxieme bras 32 2b comporte une tete de transport 
32T 2b sur laquelle est directement monte I'oeilleton 6. 
Le pignon menant 311 2b est solidaire d'un flasque 37 2b 
monte fixe sur une platine (non representee a la figure 
9). Un pignon mene 31 2 26 est solidaire (c'est a dire sans 
rotation relative possible) du deuxieme bras 32 2b Une 
chaTne361 2b relie lesdits premier et deuxieme pignons. 
Les diametres des premiers et deuxieme pignons sont 
identiques de sorte que, pendant son mouvement, le 
deuxieme bras 32 2b restetoujours parallele a lui-meme. 
Le systeme a bras 3 2b peut se substituer au systeme a 
bras 3 2a de !a figure 8. La remarque precedente sur la 
possibility de controler un degre de liberte entre la pla- 
tine et le flasque 37 1b , et commander la position relative 
dudit flaque 37 1b par rapport a la platine, vaut aussi pour 
le flasque 37 2b , ainsi que pour tous les flasques sem- 
blables. 

[0054] Rappelons que I'oeilleton 6, dans toutes les 
variantes, est anime d'un mouvement cyclique dans un 
plan, appele ci-dessus " plan de mouvement d'oeilleton 
". Par ailleurs, la surface pre revetue du noyau 1 deter- 
mine la geometrie globale de la surface de depose du 
fil 4 de renforcement. En outre, le noyau 1 est entrame 
en rotation autour de son axe pendant que I'oeilleton 6 
effectue ses va-et-vient dans le plan de mouvement 
d'oeilleton. Bienentendu, le mouvement du noyau 1 est 
en synchronisme avec le mouvement de va-et-vient de 
I'oeilleton. La trajectoire reelle des arceaux 40 du fil 4 
est done a la fois fonction de la position relative entre le 
plan de mouvement d'oeilleton et le noyau, et est fonc- 
tion du mouvement relatif entre le noyau 1 et le va-et- 
vient de I'oeilleton 6. 

[0055] Aux figures 1 ,4,7et8, la trajectoire del'arceau 
40 est sensiblement radiale parce qu'on y decrit la rea- 
lisation d'une carcasse (ou d'une demi-carcasse) pour 
un pneumatique radial, sans que bien entendu cela ne 
solt limitatif. Un autre exemple est donne dans un troi- 
sieme mode de realisation, illustre a la figure 12, ou la 



trajectoire de Parceau 40 3a n'est pas radiale, mais forme 
un angle typique des renforts de ceinture (de I'ordre de 
1 5° a 30°). On peut aussi animer la platine 30 3a (support 
du mecanisme d'animation) d'un mouvement d'oscilla- 

5 tion autour d'un axe geometrique perpendiculaire a la 
surface de la forme, compris dans le plan de mouve- 
ment et coupant I'axe geometrique de rotation du bras 
de base (voir double fleche Q autour de I'axe M-M a la 
figure 1 2), ou encore autour de tout axe parallele au pre- 

10 cedent, ce qui permet de faire osciller le plan de mou- 
vement autour dudit axe MM. Ce mouvement d'oscilla- 
tions du plan de mouvement donne un degre de liberte 
supplementaire pour agir sur la forme exacte de la tra- 
jectoire de I'arceau 40 3a , par exemple pour que la tra- 

15 jectoire de I'arceau forme un " S ", par exemple pour que 
la valeur de Tangle soit plus elevee aux epaules que au 
centre de la bande de roulement, ce qui la encore est 
en soi avantageux. 

[0056] Dans ce troisieme mode de realisation repre- 

20 sente a la figure 12, on voit un systeme a un seul bras 
oscillant (le bras de base) 31 3a fonctionnel, adapte par 
exemple a la realisation de renforts dans la ceinture d'un 
pneumatique. II est adapte par exemple a une action 
d'epaule a epaule, pour realiser des renforcements de 

25 ceinture. Le bras de base 31 3a est monte sur un arbre 
oscillant 3D 3a parson centre de rotation 31 R 3a . Le bras 
de base 31 3a comporte une tete de transport 311^ a 
laquelle un oeilleton 6 est directement fixe. Le plan de 
depose dans lequel I'oeilleton 6 decrit son mouvement 

30 de va-et-vient forme un angle de I'ordre de 20° par rap- 
port a un plan perpendiculaire a I'axe de rotation du 
noyau 1, selon les conventions usuelles pour mesurer 
les angles dans le domaine du pneumatique. Les dis- 
posers presseurs 2 G et 2 D agissent dans le meme plan 

35 de depose. Parmi les particu la rites visibles a la figure 
12, non specifiques de ce mode de realisation, notons 
que le fil 4 est amene par le centre creux 51 3a de I'arbre 
oscillant 3D 3a , et qu'un systeme de compensation a 
grande capacite de rappel 52 3a est installe en amont. 

40 [0057] Pour realiser une carcasse croisee dans les 
flancs, on peut eloigner le plan de mouvement d'oeille- 
ton d'une orientation purement radiale, par inclinaison 
du support des organes de pose (comme la platine 30) 
autour d'un axe parallele a I'axe de rotation du noyau 1 . 

45 On peut bien entendu combiner ce reglage avec celui 
applique au paragraphe precedant illustrant la realisa- 
tion de renforts de ceinture. On peut encore, sans rien 
changer aux organes de I'appareil telle que decrite, en- 
tratner le noyau a une vitesse assez elevee, par exem- 

50 pie 1/8 de tour pour un va-et-vient du systeme a bras 3, 
de sorte que i'on obtient un angle de pose du fil qui est 
fonction du rapport entre la vitesse de la chaTne et la 
vitesse du noyau (alors que dans tous les exemples pre- 
cedents la vitesse du noyau 1 n'agissait que sur le seul 

55 pas de pose). 

[0058] A la figure 13, on voit un appareil fort proche 
de celui de la figure 3. Le systeme a bras oscillants 3 4a 
comporte trois bras oscillants fonctionnels 31^, 32^, 
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33 4a agences en cascade. Le f il 4 est delivre au systeme 
k bras oscillants 3 4a par un dispositif de presentation 
approprie 51 4a . Un oeilleton 6** est monte sur le dernier 
33 4a des bras oscillants. Le premier 31 4 * des bras os- 
cillants est monte sur un arbre oscillant 3D 48 . L'arbre 5 
3D 4 * est monte dans un tube 30 4a , lui-meme monte cou- 
lissant mais non rotatif sur une platine 300 48 . Pour plus 
de details sur le mecanisme d'animation, le lecteur se 
reportera a la figure 3 et aux paragraphes correspon- 
dants. Signalons simplement qu'une poulie menante 10 
31 1^ est solidaire du tube 30 43 . Un moteur 35 4a com- 
mande le mouvement de I'ensemble des bras 31 1a 
32 1a 33 1a , en faisant decrire des oscillations " R " a I'ar- 
bre oscillant 30**. Un moteur 36 4a impose au tube 30 43 
des translations alternatives " P " sur une course prede- 15 
terminee. Les oscillations " R " et translations " P " sont 
synchrones et en phase. De la sorte, Poeilleton 6** decrit 
un mouvement qui est la combinaison des mouvements 
imposes par les moteurs 35^ et 36 4a . Des dispositifs 
presseurs 2 G4a et 2°^ sont installes a des azimuts de- 20 
cales en fonction de Pampleur de la translation « P ». 
On voit que Ton peut ainsi deposer sur le noyau 1 un fil 
4 formant une trajectoire non radiale dans les flancs et 
differente de 90° sous la bande de roulement. En prati- 
que, de nombreuses variantes d'inflechissement de tra- 25 
jectoire peuvent etre executees avec cette variante de 
realisation. Parexemple, on pourrait piloterles moteurs 
35 4a et 36 4 * 1 de facon a ce que la trajectoire de I'arceau 
depose sur la forme soit sensiblement radiale dans les 
flancs et forme un angle tres different de 90° sous la 30 
bande de roulement. On pourrait bien entendu deposer 
deux renforts ainsi construits tout en croisant les ar- 
ceaux sous la bande de roulement. 
[0059] L'invention peut aussi etre appliquee k I'appa- 
reil decrit dans la demande de brevet EP 0 962 304. Un 35 
mecanisme d'animation designe par la reference « 5 » 
k la figure 1 est constitue essentiellement par un tube 
courbe « 17 ». II apparait que le passage du fil k son 
extremite « 21 » decrit un mouvement dans un plan de 
mouvement. Le tube « 1 7 » est necessairement monte 40 
sur support, par exemple par les paliers represents 
sans reference. L'application de la presente invention k 
cet appareil consiste a conferer au support le mouve- 
ment alternatif approprie, synchronise avec le mouve- 
ment cyclique du mecanisme d'animation, comme ex- 45 
plique ci-dessus. 

[0060] Un avantage de invention est que I'appareil 
mettant ainsi en oeuvre le procede de base dej& connu 
est mecaniquement simple et leger, et que cet appareil 
n'impose au maximum que des reglages simples k met- so 
tre en oeuvre pour s'adapter k toutes les variantes des 
renforts pour pneumatique k executer, en couvrant la 
plus grande gamme de pneumatiques possible. Le sys- 
teme k bras oscillants presente peu de porte-&-faux, 
peu d'inertie et se prete bien k des cadences de fonc- ss 
tionnement elevees. 

[0061] On peutrealiser un renfort decarcasse en plu- 
sieurs (n) passes de pose, chaque passe recouvrant 



tout le noyau. Les arceaux radiaux k I'interieur d'une 
passe etant poses selon un pas P, la position sur le 
noyau 1 des arceaux 40 poses pendant n passes suc- 
cessives peut presenter alors un dephasage circonfe- 
rentiel correspondant a P/n. L'homme de metier peut 
aussi entrevoir de multiples facons d'utiliser ('invention, 
selon I'architecture du pneumatique qu'il veut obtenir. 
[0062] Signalons encore que, dans le cas de realisa- 
tion de demi-carcasses (voir figures 8 et 9), on peut rea- 
liser simultanement chacune des demi-carcasses de 
part et d'autre du noyau, on prevoyant deux appareils 
selon l'invention en regard chacun d'un c6te du noyau. 
Ou bien on peut realiser chacune des demi-carcasses 
successivement. 

[0063] Un avantage de la presente invention est qu'el- 
le permet de contourner la forme dans de nombreux cas 
d'application, y compris si la trajectoire des arceaux for- 
me un angle tres eloigne de 90° (par exemple de I'ordre 
de 20°). Meme dans ce cas, on peut encore atteindre 
successivement deux points de la forme pris chacun 
dans la zone correspondant k un bourrelet du pneuma- 
tique, sans risquer d'heurter la forme. 



Revendications 

1. Appareil de fabrication d'un renforcement pour 
pneumatique, ledit appareil etant destine k fabri- 
quer un renforcement constitue k partir d'un fil (4) 
delivre en continu et a la demande par un distribu- 
tee approprie, ledit appareil etant destine k etre uti- 
lise en cooperation avec une forme sensiblement 
toroidale sur laquelle on construit progressivement 
ledit renforcement en deposant des arceaux dudit 
fil selon une trajectoire souhaitee pour ledit fil k la 
surface de ladite forme, 

ledit appareil comprenant des organes de pose 
agences sur un support (30), les organes de pose 
comprenant : 

• un organede guidage (6) dans lequel lefil peut 
coulisser librement, 

o un mecanisme d'animation dudit organe de gui- 
dage selon un mouvement cyclique, en va-et- 
vient, pour amener en oscillations successives 
ledit organe de guidage au voisinage de cha- 
cune des extremites souhaitees pour le fil dans 
ladite trajectoire, 

ledit appareil comprenant des presseurs (2) pro- 
ches de chaque extremite de ladite trajectoire, pour 
appliquer le fil (4) sur la forme auxdites extremites, 
caracterise en ce que I'appareil comporte des 
moyens pour conferer au support des organes de 
pose un mouvement alternatif synchronise avec le 
mouvement du mecanisme d'animation, permettant 
d'inflechir la trajectoire de pose du fil (4) sur la forme 
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2. Appareil selon ia revendication 1, dans lequel le 
mecanisme d'animation comportent essentielle- 
ment au moins un bras de base (31), ledit bras de 
base comportant un centre de rotation (31 R) et une 
tete de transport (31 T), et des moyens de comman- s 
de pour conferer audit bras de base un mouvement 
d'oscillation autour dudit centre de rotation, I'appa- 
reil etant agence pour que la tete de transport (31 T) 
dudit bras de base transporte directement ou indi- 
rectement un oeilleton (6) constituant I'organe de io 
guidage, d'une extr6mite k I'autre de ladite trajec- 
toire. 

3. Appareil selon la revendication 2, comportant un 
deuxieme bras oscillant (32), le centre de rotation is 
(32R) du deuxieme bras etant monte a I'extremite 

de transport (31 T) dudit bras de base (31), ledit 
deuxieme bras ayant une tete de transport (32T) 
pour transporter directement ou indirectement I'or- 
gane de guidage d'une extr6mit§ a I'autre de ladite 20 
trajectoire, et comportant un bras auxiliaire (34) os- 
cillant autour d'un centre de rotation (34R), I'axe 
geometrique de rotation dudit centre de rotation du 
bras auxiliaire etant situe entierement a I'exterieur 
de la surface de la forme, entre celle-ci et I'axe de 25 
rotation dudit bras de base, ledit bras auxiliaire 
ayant une tete de transport (34T), ledit deuxieme 
bras ayant un centre de rotation interm6diaire (32!) 
entre le centre de rotation (32R) du deuxieme bras 
et la tete de transport (32T) dudit deuxieme bras, 30 
ledit centre de rotation interm6diaire etant articu!6 
sur la tete de transport (34T) dudit bras auxiliaire. 

4. Appareil selon la revendication 3, dans lequel latete 

de transport (32T) du deuxieme bras supporte di- 35 
rectement ledit organe de guidage (6). 

5. Appareil selon la revendication 2 comportant un 
deuxi&me bras (32), articule par un centre de rota- 
tion (32R) du deuxieme bras, ledit centre de rotation 40 
du deuxieme bras ytant monte sur ladite tete de 
transport (31T) dudit bras de base, ledit deuxieme 
bras ayant une tete de transport (32T), comportant 
des moyens de commande de la position relative 

du deuxieme bras par rapport audit bras de base, *s 
et comportant un troisieme bras oscillant (33), arti- 
cule par son centre de rotation (33R) k la tete de 
transport (32T) du deuxieme bras, ledit troisifcme 
bras ayant une tete de transport (33T) pour trans- 
porter directement ou indirectement I'organe de gui- so 
dage d'une extremity a I'autre de ladite trajectoire, 
et comportant des moyens de commande de la po- 
sition relative du troisi&me bras par rapport au 
deuxifeme bras. 

55 

6. Appareil selon la revendication 5, dans lequel latete 
de transport (33T) du troisieme bras supporte direc- 
tement ledit organe de guidage (6). 



7. Appareil selon la revendication 1 , dans lequel le 
mecanisme d'animation comportent essentielle- 
ment une chaine, montee dans un circuit de guida- 
ge pr6sentant I'allure g6nerale d'un " C ", et en ce 
que I'organe de guidage est constitu6 par un oeille- 
ton pivotant monte sur ladite chaTne et dans lequel 
on fait passer le fil de renforcement, I'axe de pivo- 
tement de Poeilleton etant perpendiculaire au plan 
du circuit de guidage. 

8. Proc6de de fabrication d 4 un renforcement pour 
pneumatique, k partir d'un fil (4) delivr6 en continu 
et k la demande par un distributeur appropri6, uttli- 
sant une forme sensiblement toroidale ayant un axe 
de rotation et sur laquelle on construit progressive- 
ment ledit renforcement en deposant des arceaux 
du fil selon une trajectoire souhaitee pour le fil a la 
surface de ladite forme, et en utilisant des organes 
de pose agences sur un support et comprenant : 

° un organe de guidage dans lequel le fil peut 
coulisser librement, 

0 des moyens d'animation dudit organe de gui- 
dage selon un mouvement cyclique execute 
dans un plan de mouvement des organes de 
pose, pour amener en oscillations successives 
ledit organe de guidage au voisinage de cha- 
cune des extr6mrtes souhaitees pour le fil dans 
ladite trajectoire, 

utilisant des presseurs agenc6s k chaque extremite 
de ladite trajectoire, pour appliquer le fil sur la forme 
auxdites extremes, 

le cycle de base du proc6d6 comportant les etapes 
suivantes : 

animer la forme d'une rotation k vitesse non 
nulle, 

en synchronisme avec la rotation de la forme, 
le fil etant retenu contre la forme au moins pen- 
dant un temps suffisant, deplacer en synchro- 
nisme d'une part I'organe de guidage dans ledit 
plan de mouvement jusqu'& une premiere ex- 
tremity, et d'autre part ledit plan de mouve- 
ment, 

appliquer le fil sur la forme k cette premiere ex- 
tremity et Py maintenir au moins pendant un 
temps suffisant, au moyen d'un dispositif pres- 
seur, 

r£peter la deuxieme ytape en sens inverse jus- 

qu'& une deuxi&me extremity, 

appliquer le fil sur la forme k cette deuxifeme 

extremity et Py maintenir au moins pendant un 

temps suffisant, au moyen d'un autre dispositif 

presseur, 

et rypyter ainsi ce cycle de base jusqu'a deposer le 
nombre voulu d'arceaux k la surface de la forme, 
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selon la trajectoire souhaitee pour le fil a la surface 
de la forme. 

Procede selon la revendication 8, dans lequel la Vi- 
tesse de rotation de la forme est constante, la forme 
effectuant un premier deplacement en synchronis- 
me avec le deplacement de I'organe de guidage 
d'une extremite a I'autre, la forme effectuant un 
deuxieme deplacement, inverse par rapport au pre- 
mier deplacement, en synchronisme avec I'organe 
de guidage qui inverse son mouvement a Tune des 
extr6mites. 
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